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A. 4. Procés simulat amb saturació a l'entrada
A.4.1. Dades normals
- Mètode d'estimació OE













































































- Mètode d'estimació IV òptim










































A.4. Procés simulat amb saturació a l'entrada 177


































A.4.2. Dades escalades. Igual RMS
- Mètode d'estimació OE













































































- Mètode d'estimació IV òptim
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A.5. Procés simulat amb saturació a la sortida.
A.5.1. Dades normals
- Mètode d'estimació OE













































































- Mètode d'estimació IV òptim
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A.5.2. Dades escalades. Igual RMS
- Mètode d'estimació O E













































































180 Annex A. Taules de resultats
- Mètode d'estimació IV òptim












































































A.6. Procés simulat amb un actuador de dinàmica ràpida
A.6.1. Senyals d'entrada al conjunt procés més actuador, u(kTs).
- Mètode d'estimació O E
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- Mètode d1 estimació IV òptim

















































































A.6.2. Senyals d'entrada al procés x(kTs).
- Mètode d'estimació OE
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- Mètode d'estimació IV òptim

















































































A.6.3. Senyals modificats freqüencialment.
-.Mètode d'estimació OE
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- Mètode d'estimació IVòptim
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Annex B
Simbologia i acrònims emprats
B.l. Simbologia emprada en aquest treball
A(q~l) = polinomi d'ordre na; veure (3.9)
Au = amplitud d'oscil·lació del relè
Ay = amplitud d'oscil·lació del procés
B(q~l) = polinomi d'ordre nb; veure (3.4)
d = nombre de paràmetres del model a estimar
¿at» - mitjana absoluta de l'error temporal, veure (4.32)
£sqit = mitjana quadràtica de l'error temporal, veure (4.32)
Eeabs = mitjana absoluta de l'error freqüencial, veure (4.33)
Ecstpt = mitjana quadràtica de l'error freqüencial, veure (4.33)
/k = freqüència de l'harmònic k
/s = freqüència de mostreig
F = nombre d'harmònics d'un senyal periòdic
F(q~l) = polinomi d'ordre nf; veure (3.6)
g(í) = resposta impuls
G(ql) = funció de transferència discreta entre w i y
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G(s) = funció de transferència continua entre u i y
GBL^"') - funció de transferència discreta amb senyals de banda limitada; veure (4.23)
GZOH (z'1) = funció de transferència discreta en presència d'un mantenidor d'ordre zero
h = histèresi del relè
H(q~l ) = funció de transferència discreta entre v i y
K = guany del procés
L = retard pur
L(q~l) = filtre discret
m = nombre de registres a desplaçar per a la generació de senyals PRBS
M = longitud d'un període d'un senyal determinista
n = ordre dels polinomis, cas en que na - nb
na, nb, ne, nf, nd= ordre dels polinomisA(a~\B(q~l), C(q~l), F(q'ì),D(q"i), respectivament
nk = retard pur dels models discrets
N- nombre de dades d'un vector
N(AS) = equació descriptiva del relè amb histèresi
pi = arrel / del denominador de la funció de transferència, pols
P = matriu de covariancia
q'1 - operador retard
Q = matriu de la transformació QR
r(r) = covariancia d'un senyal quan el retard és r, veure (2.1)
S(oí) = densitat espectral, transformada de Fourier de r(r); veure (2.6)
R = matriu de la transformació QR
T= constant de temps d'un procés
A
T= constant de temps estimada d'un procés
Ts = període d'adquisició de dades
n(í) = variable d'entrada
£/N(U>) = transformada de Fourier discreta del senyal n(t); veure (2.3)
v(í) = variable pertorbació
V(6) = funció residu; veure (3.22)
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(Oa = pulsació natural del sistema.
WK - criteri d'identificació; veure (6.22)
x(t) = senyal útil del procés
x (f) = derivada de x(t)
y(í) = variable de sortida
y(t) = valor predit de la sortida
z; = arrel /' del numerador de la funció de transferència, zeros
z(f) = vector instrument
Z = matriu instrument
a = relació entre la pulsació de mostreig i la pulsació de la banda passant d'un procés (6.44)
ß(N,ä) = terme penalitzador de W\ veure (6.22)
Át = període de canvi de registres
s(t) = error de predicció
<fik= fase de l'harmònic k
0= matriu informació; veure (3.20)
<p(í) = vector de regressió; veure (3.18)
Y— grau de confiança
ruy = coherència espectral dels senyals u(t) iy(t)
K= nombre de períodes d'un senyal
À = variància
// = mitjana
O ~ vector utilitzat per parametritzar models, dimensió = d, veure (3.18)
f\
9 = estimació dels paràmetres del model
0 = valor mig; veure (4.29)
0o = valor real dels paràmetres
p = interval de confiança; veure (6.14)
£= coeficient d'esmortiment d'un procés
= transformada zeta
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B.2. Acrònims emprats
AIC : criteri d'informació d'Akaike; veure apartat 6.5
AQ : criteri de l'arrel quadrada; veure apartat 6.5
ARMAX : autoregresius de mitjana mòbil i variables exògenes; veure apartat 3.2
ARX : autoregressiu amb variables exògenes; veure apartat 3.2
B J : Box-Jenkins; veure apartat 3.2
BP : banda passant; veure (6.38)
CF : factor de cresta; veure (2.25)
DFT : transformada de Fourier discreta; veure (2.3)
EDM : criteri d'Edmunds; veure apartat 6.5
FIR : resposta impuls finita; veure apartat 3.2
IV : variable instrument; veure apartat 3.4
LD : criteri del logaritme decimal quadrat, apartat 6.5
LQ : criteri del logaritme doble; veure apartat 6.5
LS : mínims quadrats; veure apartat 3.3
MA : mitjana ajustada; veure apartat 3.2
MLBS : senyal binari de longitud màxima, veure apartat 2.3
MM : mètode del model; veure apartat 3.5
OE : error de sortida; veure apartat 3.5
PEM : mètode de predicció d'error; veure apartat 3.5
RIS : criteri de Rissermen; veure apartat 6.5
RMSu : energia total del senyal u(t); veure (2.2)
SF : factor d'escala; veure apartat 3.5
SNR : relació senyal útil senyal soroll; veure (2.31)
ZOH : mantenidor d'ordre zero; veure (4.2)
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